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myszukiwanie stéw-kluczy O\ \

Wyszukaj takich stéw jak ,akumulator” lub ,zainstaluj”, aby znalez¢ potrzebny temat. Jesli uzywasz
programu Adobe Acrobat Reader aby odczyta¢ dokument, nacisnij Ctrl+F w systemie Windows lub
Command+F na Mac.

Nawigacja {b
Aby nawigowac sie do odpowiedniego tematu, mozesz klikna¢ na jego nazwe w spisie tresci.

1
Drukowanie
Dokument ten moze by¢ drukowany w wysokiej rozdzielczosci. /

Korzystanie z instrukcji

@OstrzeZenie & Wazne Q Porada Odniesienie

Niniejsze samouczki oraz instrukcje zostaty stworzone, aby$ mégt w petni wykorzysta¢ mozliwosci swojego ROBOMA -
STER S1.

1. Wytyczne dotyczace bezpieczenistwa oraz ostrzezenia
2. Skrécona instrukcja obstugi
3. Instrukcja obstugi

Upewnij sig, czy wszystkie elementy znajduja sie w zestawie i przygotuj sie do sktadania RoboMaster S1, poprzez prze-

czytanie skroconej instrukcji obstugi. Sprawdzaj te instrukcje, aby dowiedzie¢ sie wiecej. Przed pierwszym uzyciem, zo-
bacz wszystkie filmy instruktazowe i przeczytaj wytyczne dotyczace bezpieczenstwa RoboMaster S1 oraz ostrzezenia.

WejdZ na oficjalna strone DJI (h ://www.dji.com/robom r-s1/video) lub uruchom aplikacje, aby zobaczy¢ filmy in-
struktazowe dotyczace sktadania oraz uzytkowania. Mozesz réwniez ztozy¢ S1 wedtug wytycznych w skréconej instruk-
cji obstugi.

Laboratorium RoboMaster S1 oferuje setki blokéw programowania, pozwalajace ci uzyskac¢ dostep do takich funkcji jak
sterowanie PID. Instrukcja programowania RoboMaster S1 zapewnia ci instrukcje oraz przyktady, pozwalajace szybko
nauczyc ci sie technik programowania RoboMaster.

https://www.dji.com/robom. r-s1/programming-gui


https://www.dji.com/robomaster-s1/video
https://www.dji.com/robomaster-s1/programming-guide
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Profil produktu
Wstep

RoboMaster S1 jest robotem edukacyjnym inspirowanym zawodami DJI™ RoboMaster. S1 oferuje dokfadne oraz im-
mersyjne mozliwosci sterowania, dzieki wielokierunkowemu podwoziu, zrecznym kotom, ruchomemu gimbalowi oraz
stabilnej transmisji wideo z widoku pierwszej osoby. Uzytkownicy moga rowniez strzela¢ z robota w konkretne obiekty
i pojedynkowac sie z innymi S1.

S1 pokryty jest pancerzem, w ktorym kazda cze$¢ posiada modut wykrywajacy uderzenia, ktére sa transmitowane prosto
do pilota. Wbudowane dziato jest bardzo celne oraz stabilne dzieki 2-osiowemu gimbalowi, a $wietlna trajektoria lotu za-
pewnia uzytkownikom petng immersje.

Inteligentny sterownik ma zintegrowanych wiele systemoéw, w tym transmisje wideo, tryb gry i programowanie Scratch.
Urzadzenie zawiera sze$¢ modutow, w tym wykrywanie linii, markerow, osoby, klaskania, gestéw oraz innych robotéw
S1.

S1 wspiera programowania Scratch oraz Python. Uzytkownicy moga stopniowo nauczy¢ sie teorii programowania oraz
robotyki, dzieki samouczkom DJI.

S1 posiada réwniez tryb Solo oraz Bitwy, w ktérych uzytkownicy moga ¢wiczy¢ prowadzenie drona lub gra¢ przeciwko
innym. Aby sterowac S1, potrzebna jest aplikacja RoboMaster, ktéra moze by¢ uzywana na urzadzeniu mobilnym, padzie
lub klawiaturze.

1. Podwozie 6. Tylny pancerz

2. Prawostronne koto 7. Gimbal

3. Przedni pancerz (wbudowany detektor) 8. Szeroka jednostka podczerwieni

4. Lewostronne koto 9. Pancerz gimbala (wbudowany detektor)

5. Lewy pancerz (wbudowany detektor)



10. Silnik Pitch

11. Silnik Yaw

12. Inteligentny sterownik

183. Port micro-SD

14. Inteligentny sterownik kamery

15. Kamera

16. Dziato

17. Swiatto trajektorii strzatu

18. Waska jednostka podczerwieni

19. Gtosnik

20. Prawy pancerz (wbudowany detektor)
21. Sterownik ruchu podwozia

22. Kontener zelowych pociskéw

23. Przycisk otwierania kontenera

24. Tylny pancerz podwozia (wbudowany detektor)
25. Przycisk uwalniania tylnego pancerza.
26. Inteligentny akumulator

27. Przycisk wyjmowania akumulatora

Przygotowywanie

Sktadanie S1

Sprawdz skrécong instrukcje obstugi.

Wiaczanie

Podazaj za ponizszymi krokami, aby wtaczy¢ S1:
1. Nacisnij przycisk uwalniania tylnego pancerza, aby go podnies¢.
2 Zamontuj inteligentny akumulator w przedziale.
3. Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania, aby wiaczy¢ akumulator.
4

Zamknij tylny pancerz
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Pobieranie aplikacji RoboMaster

A. Wyszukaj aplikacje RoboMaster w AppStore, Google Play lub zeskanuj ponizszy kod QR, aby pobrac aplikacje na tele -
fon.

B. Uzytkownicy moga rowniez pobra¢ aplikacje RoboMaster dla systemu Windows z oficjalnej strony DJI, aby sterowac
S1 za pomoca klawiatury i myszy.

https://www.dji.com/robomaster_app

& . Uzyj swojego konta DJI, aby zalogowac sie do aplikacji RoboMaster.
. Aplikacja RoboMaster dziata na systemach iOS 10.0.2, Android 5.0 lub nowszych.
. Aplikacja RoboMaster dziata na systemach Windows 7 lub nowszych.
. Przed uzyciem RoboMastera z wykorzystaniem danych telefonu, skontaktuj sie ze swoim dostawca.

Potaczenie S1 oraz aplikacji

S1 musi zostac¢ podtaczone do aplikacji RoboMaster, by mozna byto z niego korzystac¢. Uzytkownicy moga sie potaczyc
za pomoca WiFi lub Routera (sprawdz strone ,Connection Mode”"). Podazaj za powiadomieniami, aby potaczy¢ S1 z apli-
kacja. Sprawdz sekcje taczenia, aby dowiedziec sie wiecej.

Connection via Wi-Fi Connection via Router

Connect to the robot directly via Wi-Fi through Connect to the robot via router to compete with
your mobile device in router-free environments. your friends.

0- &

Note: Enterprise Wi-Fi not supported




Inicjalizacja
Aktywacja S1

Po potaczeniu, uzyj swojego konta DJI, aby aktywowac S1 w aplikacji RoboMaster. Aktywacja wymaga potaczenia z in-
ternetem.

1. Rozpocznij aktywacje

Complete robot initialization to continue
use

1) Online Activation

Connect to the internet to activate the robot
and receive your warranty.

DR

2. Podazaj za powiadomieniami, aby ukonczy¢ aktywacje.

Activated

Strojenie silnika
Strojenie silnika jest wymagane w aplikacji przed pierwszym uzyciem urzadzenia. Podazaj za powiadomieniami, aby

ukonczyc¢ strojenie.

1. Rozpoczecie strojenia silnika

Complete robot initialization to continue
use

@ online Activation

2) Motor Addressing

DR




2. Podnies$ podwozie i podazaj za powiadomieniami.
obrécone.

4. Strojenie silnika zostato ukoriczone

Obracaj kotami tak jak jest to pokazane i az wszystkie z nich zostana

Motor Addressing

Lift up the chassis

the Mecanum wheel mounting plate or

Motor Addressing

Rotate Mecanum wheels three times in
sequence

beeping sound
- Ifthe rob
check the cabl

Motor Addressing

Tap the flashing icons to test

If the Mec
match th

heel being re
on you tapped, pe

Motor Addressing

Tap the flashing icons to test



Strojenie silnika jest wymagane, jesli wymieniany jest silnik. Otworz aplikacje RoboMaster, kliknij Settings
— System — Motor Addressing

Strojenie pancerza

Strojenie pancerza jest wymagane w aplikacji, gdy S1 jest uzywane po raz pierwszy. Podazaj za powiadomieniami, aby
ukonczy¢ strojenie pancerza.

1. Rozpocznij strojenie pancerza

Complete robot initialization to continue
use

@ online Activation

@ Wotor Addressing

3) Armor Addressing

mor to
it detection works normally

2. Podazaj za powiadomieniami i stuknij twardym obiektem o zaznaczone czesci pancerza.

Armor Addressing Fs0x =

Tap on each armor plate in the order
shown onscreen

other hard object and

armor pla
If the LED continu
tap Skip

3. Strojenie pancerza zostato ukonczone.

Armor Addressing

Armor addressing complete

=

Strojenie pancerza jest wymagane, gdy modut pancerza jest wymieniany. Otwoérz aplikacje RoboMaster,
kliknij Settings = System — Armor Addressing




Moduty oraz funkcje

Za pomoca dedykowanej aplikacji RoboMaster, uzytkownicy moga uzyskac¢ dostep do wielu materiatéw edukacyjnych
oraz trybow rozgrywki. Aplikacja moze by¢ uzyta razem z ekranem dotykowym lub padem. Aplikacja jest dostepna na
systemach iOS, Android oraz Windows. Uzytkownicy bedacy na réznych platformach moga nadal korzysta¢ wspolnie
z robotéw. Za pomoca aplikacji, mozna réwniez dzieli¢ sie programami. Rozdziat ten przedstawia aplikacje RoboMaster
na iOS. Interfejs na innych systemach moze sie réznic.

Aplikacja RoboMaster

New firmware available

BATTLE

1. Konto

Nacisnij, aby zalogowac lub wylogowac sie ze swojego konta, zmieni¢ zdjecie profilowe, imie oraz pte¢. Wymagane jest
potaczenie internetowe, aby sie zalogowac.

2. Biblioteka mediéw

Nacisnij, aby przejrze¢ filmy oraz zdjecia.

3. Przewodnik

a. Product Support: Nacisnij, aby wejs¢ na oficjalng strone produktowa DJI.

b. Maintenance Support: Nacisnij, aby wejs¢ na oficjalna strone napraw DJI.

c. User Manuals: Nacisnij, aby wejs¢ na oficjalng strone pobieranie instrukcji DJI.
d. Vision Markers: Naci$nij, aby wejs¢ na strone pobierania oficjalnych markeréw.
e. Online Support. Nacisnij, aby skontaktowac sie z serwisem.

f. Feedback: Nacisnij, aby wypetni¢ formularz z propozycjami zmian.
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4. Potgczenie

S1 musi zosta¢ podtaczony do aplikacji. Nacisnij, aby przejrze¢ poradnik ttumaczacy, jak potaczy¢ urzadzenie za pomoca
WiFi lub routera.

Potaczenie za pomocg WiFi
Uzytkownicy moga wejs¢ w tryb Solo lub Bitwy podczas potaczenia WiFi
Podazaj za ponizszymi krokami, aby sie potaczyc:

(1). Wiacz S1 i przesun przetacznik na inteligentnym kontrolerze na D

[

(2) Otworz aplikacje RoboMaster, przejdz do ustawien WiFi na urzadzeniu mobilnym, wybierz nazwe urzadzenia (RMS1-
XXXXXX) ktora jest podana na nalepce na obudowie RS1 i wpisz hasto. Domyslne hasto to 12341234,

2 Goto the system settings page and connect to the
robot via Wi-Fi

onne

Go to the Settings and connect to Wi-Fi.

(3). Poczekaj az S1 oraz aplikacja sie ze sobg potacza. S1 wyda ton po udanym potaczeniu.

Resetowanie hasta

Upewnij sie, ze przetacznik trybu na kontrolerze jest przesuniety na potaczenie przez WiFi. Wcisnij oraz przytrzymaj
przez 5 sekund przycisk taczenia, aby zresetowac hasto.

Press and hold the connecttion button
for 5s to reset robot's Wi-Fi

Initial Account RMS1-XXXXXX

Initial Password 12341234
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Potaczenie za pomocg Routera
Uzytkownicy moga wejs¢ w tryb Solo lub Bitwy podczas potaczenia WiFi
Podazaj za ponizszymi krokami, aby sie potaczyc:

(1). Wiacz S1, przesun przetacznik trybu na inteligentnym kontrolerze na —

4

(2). Otworz aplikacje RoboMaster, przejdz do ustawien WiFi na urzadzeniu mobilnym, podtacz do routera i wprowadz
hasto WiFi routera, aby wygenerowac kod QR.

1) Connectto a router to generate a QR code

Connected to router XXXX Switch

(3). Nacisnij przycisk faczenia na inteligentnym kontrolerze i uzyj kamery S1 aby zeskanowac kod QR. S1 podfaczy sie do
routera automatycznie.

5. Ustawienia
Robot, Potaczenie, Wyswietlacz, Sterowanie oraz Ustawienia Systemowe.
a. Robot

Uzytkownicy moga sprawdzi¢ stan kazdej indywidualnej czesci S1. Jesli ktoras z czesci ma problemy, odpowiednia czesc
zaswieci sie na czerwono, a po prawej wyswietlg sie doktadniejsze informacje.

b. Potaczenie (Connect)
Wyswietla stan S1. Gdy jest potaczony, uzytkownicy moga sprawdzi¢ kanat, nazwe WiFi, hasto oraz informacje o WiFi
c. Wyswietlacz (Display)

Uzytkownicy moga ustawic¢ kolor wyswietlacza LED, paski zycia, adaptacja ekranu, nachylenie gimbala, rozdzielczos¢, an-
ty-migotanie oraz jakos¢ 3D.

12



d. Sterowanie (Control)

Uzytkownicy moga ustawic¢ szybkos¢, tryb strzelania, widok, kalibracja widoku, tryb sterowania, czutos¢ sterowania, ste-
rowanie gimbalem, czuto$¢ zyroskopu oraz wibracje.

e. System

Nastepujace opcje moga zosta¢ wybrane w ustawieniach systemu:

Sprawdzenie wersji aplikacji oraz ustawienie jezyka.

Ustawienie jezyka gtosu oraz gtosnosci robota.

Aktualizacja oprogramowania, sprawdzenie pobranych oprogramowan oraz wersje.

Strojenie pancerza, strojenie silnika, kalibracja gimbala oraz podwozia.

Odtworzenie ponownie samouczka.

Sprawdzenie pojemnosci karty SD i formatowanie jej.

Wi1aczenie informacji GPS, informacje o urzadzeniu DJI, polepszenie produktu DJI oraz warunki $wiadczenia ustugi.
6. Solo

Nacisnij, aby wejs¢ w tryb Solo. Uzytkownicy moga sie potaczy¢ za pomoca WiFi lub routera. Sprawdz sekcje gier, aby
uzyskac¢ wiecej informaciji.

7. Bitwa (Battle)

Nacisnij, aby wejs¢ w tryb bitwy. Uzytkownicy moga sie potaczy¢ za pomoca WiFi lub routera. Jesli kilka S1 jest uzywa -
nych, ich uzytkownicy musza sie podtaczy¢ przez tego samego routera. Sprawdz sekcje gier, aby uzyska¢ wiecej infor-
macji.

8. Laboratorium (Lab)

Droga do mistrzostwa (Road to Mastery): Kursy pozwalajace uzytkownikowi zrozumienie jezykdw programowania, za-
czynajac od zastosowania w robotyce po technologie Al. Dostepne sa rézne kursy od poczatkujacych po ekspertow.

Programowanie DIY: Pozwala programowac w jezyku Scratch oraz Python.

RoboAcademy: Akademia oferuje filmy oraz poradniki dotyczace programowania, ktére przedstawiaja robotyka w spo-
sob prosty i fascynujacy. Pojawiaja sie tutaj doktadne objasnienia modutéw, ktdre pozwalaja zrozumie¢ fundamenty pro-
gramowania S1.

Wstep

Podwozie S1 jest wielokierunkowa, ruchoma platforma poruszajaca sie na kotach, ktére moga jechac do przodu, na skos,
obracac lub kilka z tych ruchow jednoczesnie.
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Q Staraj sie nie powodowac kolizji robota z przeszkodami, podczas jazdy z duza szybkoscia.

Sterownik ruchu
Przeglad

Sterownik ruchu jest gtéwnym modutem S1, umozliwiajacym ruch podwozia. Posiada on duzy interfejs pozwalajacy na
transmisje wideo, podtaczenie gimbala, akumulatora, pancerza oraz silnikéw. Posiada réwniez algorytm pozwalajacy na
ruch kotami, zarzadzanie energia, zarzadzanie silnikiem oraz zarzadzanie podwoziem.

5V
S-Bus Signal 4 — GND
7
S-BUS
Signal | Aj
LA -RI -] o
H
L] g
D Srnfe S
o
<
B 2 a8 =
GND 1 N0 OJ
L[ UART

RX — > —GND

2. Port zasilania

Port uzywany do podtaczenia inteligentnego akumulatora. Miej na uwadze, ze ten interfejs zawiera system zarzadzania
akumulatorem. Unikaj odfaczania tego portu, chyba Ze to konieczne.

3. Port M BUS

Port uzywany do podtaczania silnikow.
4. Port CAN BUS

Port uzywany do podtaczania gimbala.
5. Port Micro USB

Zarezerwowany port.

6. Port UART

Zarezerwowany port.
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7. Port wyjsciowy PWM

Sterownik ruchu S1 pozwala na ustalenie cyklu pracy za pomoca jezyka Scratch lub Python uzywajac portu wyjsciowego
PWM.

8. Port S-Bus
Zarezerwowany port.
9. Port MO
Zarezerwowany port.
10. Dioda LED

Przedstawia stan kontrolera ruchu S1.

Stan LED Stan sterownika ruchu

Miga powoli na niebiesko Dziata normalnie

Miga powoli na zétto Dziata program autonomiczny

Miga szybko na zielono Kalibracja IMU udana

Miga szybko na czerwono Kalibracja IMU nieudana

State Zotte IMU w trakcie kalibracji

State biate Aktualizacja oprogramowania

Czerwona, zielona i zo6tta na zmiane (R (G (YY) -eeeee Brak wgranych informacji o ustawieniach

Zatrzymany*

Zatrzymanie moze sie  pojawi¢ w nastepujacych
sytuacjach:

a. Sterownik ruchu jest odtaczony lub nie moze potaczy¢
sie z silnikiem.

b. S1 nie moze sie ruszac przez problemy z silnikiem.

c. Sterownik ruchu nie moze potaczy¢ sig z gimbalem.

d. Sterownik ruchu nie moze sie potaczy¢ z pilotem.

e. Nienaturalne zachowanie sterownika ruchu

f. Sterownik

Miga powoli na czerwono

* W aplikacji pojawi sie ostrzezenie o zatrzymaniu. PrzejdZ do ustawien systemu, aby sprawdzi¢ szczegdty na temat bte-
du.

& * Potacz czarne oraz pomaranczowe kable do portow o tym samym kolorze.
* Upewnij sie, ze sterownik ruchu jest poprawnie zainstalowany. Sruby na tylnej pokrywie podwozia powinny
by¢ dokrecone.
* Po ponownym zainstalowaniu kontrolera ruchu, skalibruj S1, jesli jestes o to poproszony w aplikacji RoboMa -
ster. Sprawdz sekcje na temat kalibrowania gimbala oraz podwozia, aby dowiedziec¢ sie wiecej.

* Aby sterownik ruchu nie zostat niechcacy wyjety podczas usuwania tylnej pokrywy, podnie$ ostroznie pokry-
we przed usunieciem jej.
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Koto

Kota mecanum sa czestym rozwigzaniem w robotyce, do zapewnienia podwoziom wielokierunkowego ruchu. Kota sa
podzielone na dwa typy: gwintowane na lewo lub na prawo. Czterokotowe podwozie wymaga dwdch réznych par kot.

Lewogwintowane oznaczenie Lewogwintowane koto Prawogwintowane oznaczenie prawogwintowane kofo
mecanum mecanum

Podczas montazu, mozesz sprawdzi¢ oznaczenia na podwoziu i dopasowac dzieki temu kota w wtasciwe miejsca.

Silniki oraz ESC

S1 posiada sinik bezszczotkowy M3508I oraz ESC zapewniajacy maksymalng szybko$¢ 1000 obrotéw/min. dla silnikow
bezszczotkowych.

& * Upewnij sie, ze potaczenia pomiedzy silnikami oraz sterownikami ruchu sa stabilne.
 Jesli silnik nie obraca sie odpowiednio, natychmiast wytacz S1 oraz sprawdz silnik.
» NIE dotykaj ani nie pozwdl by twoje rece lub ciato miato stycznos¢ z silnikiem, ptytami montazowymi silnika
lub z wnetrzem két po wtaczeniu S1.

Moduly pancerza
Cztery opancerzone moduty zostaty zamontowane po czterech stronach podwozia S1. Chronig one wnetrze S1.

Caty pancerz posiada detektory uderzenia, ktdre wykrywaja w ktdérym miejscu robot zostat trafiony przez zelowe kulki
i przesyta informacje do nadajnika, aby ten odjat punkty zycia z odpowiedniego miejsca robota.

Kazdy detektor jest oznaczony dioda LED i jest widoczny pod pancerzem.
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Wstep

S1 posiada 2-osiowy gimbal zapewniajacy stabilng platforme dla dziata oraz kamery. Gdy S1 jest w ruchu, dziato stabil -
nie stoi w miejscu i moze wystrzeliwac zelowe kulki lub $wieci¢ promieniem podczerwieni, zapewniajac jednoczesnie wy -
godny widok z pierwszej osoby dla uzytkownika.

1. Silnik kierunkowy

Steruje kierunkiem gimbala i dziata razem z silnikiem nachylenia, aby dziato mogto wycelowac w swoje cele.
2. Silnik nachylenia

Steruje nachyleniem gimbala i dziata razem z silnikiem kierunkowym, aby dziato mogto wycelowac¢ w swoje cele.
3. Pancerz gimbala

Zawiera wbudowane diody LED. Kolory moga zosta¢ zmienione w aplikacji.

4. Szeroka jednostka podczerwieni

Emituje szerokie $wiatto podczerwieni i wykrywa $wiatta innych S1.

5. Ramie gimbala

Utrzymuje dziato oraz inteligentny kontroler.

6. Port CAN BUS

Podtaczany do dziata.

7. Port CAN BUS

Podtaczany do inteligentnego kontrolera.

8. Port CAN BUS

Zarezerwowany port. Ten port na boku gimbala powinien by¢ zakryty, poniewaz moze zabrudzi¢ sie ciatami obcymi
i moze nastapic spiecie.

Uzywanie gimbala

Po wtaczeniu S1, NIE zakrywaj ani nie dotykaj gimbala i staraj sie nie rusza¢ podwoziem, tak by urzadzenie mogto prze -
prowadzi¢ wiasne testy przed startem. Nie naciskaj na gimbala po tym jak zostat wtaczony.
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Podstawowym trybem S1 jest Chassis Lead (tryb podazania za podwoziem). Uzytkownik moze sterowac obrotem oraz
nachyleniem gimbala. Kat nachylenia moze wynosi¢ -20° do +35°, zakres obrotu wynosi za to £250°. Maksymalna szyb-
ko$¢ obrotu gimbala wynosi 540°/s.

e Y m e
'

» Gimbal oraz tacznik gimbala sa delikatne, obstuguj sie nimi ostroznie. NIE dotykaj tacznika gimbala.

* Po wiaczeniu gimbala, NIE dotykaj go aby unikna¢ bycia zranionym przez mechanizm obrotowy.

* Gdy gimbal jest uzywany, NIE dotykaj metalowych czesci po wewnetrznej stronie silnika nachylenia, jako ze
moze by¢ rozgrzany.

Inteligentny sterownik ruchu ma zintegrowanych kilka systemoéw, wliczajac w to inteligentna transmisje wideo, system
gry oraz programowanie Scratch. Wspiera szes¢ inteligentnych modutéw, w tym rozpoznawanie linii, rozpoznawanie
markerow, osob, klaskania, gestow oraz robotéow S1.

1. Wejscie micro-SD

Kompatybilne z kartami SD, ktére moga odczytywac i zapisywac z szybkoscia powyzej 10 MB/s i maja pojemnos¢ do
64 GB.

2. Port kamery
Uzywany do podtaczania kamery.
3. Port gtosnikéw

Uzywany do podtaczania gtosnikow.
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4. Przycisk programu autonomicznego

Programy Scratch napisane przez uzytkownika moga zosta¢ wczytane przez S1. Naci$nij przycisk programu autonomicz-
nego, aby uruchomic program.

5. Anteny

Dla optymalnej tacznosci WiFi, ustaw anteny inteligentnego kontrolera w pozycji 90°.
6. Zarezerwowany port

Nieaktywny port.

7. Port CAN Bus

Uzywany do podtaczania gimbala.

8. Port Micro USB

Uzywany do podtaczania komputera.

9. Przetacznik sposobu taczenia

Uzywany do przetaczania sie pomiedzy WiFi a routerem.

10. Przycisk taczenia

Przycisk taczenia dziata réznie, w zaleznosci od tego czy tacznos¢ odbywa sie przez WiFi lub router.

Potaczenie do WiFi: Po zapomnieniu hasta WiFi, nacisnij i przytrzymaj ten przycisk przez 5 sekund aby zresetowac hasto
WiFi.

Potaczenie z routerem: Jesli ma by¢ skanowany jest kod QR aby S1 potaczyt sie z siecia, nacisnij najpierw ten przycisk.

* NIE pociagaj za antene.
* Wydajnos¢ S1 moze ucierpie¢, jesli inteligentna antena sterownika zostanie uszkodzona. Skontaktuj sie z DJI,
jesli antena zostanie uszkodzona.

Wstep

Przed uzyciem dziata, zatéz gogle dostarczone przez DJI. Dziato S1 musi zosta¢ zamontowane na gimbalu i moze byc¢
uzyte na dwa sposoby:

1. Z pojemnikiem wypetnionym zelowymi kulkami. Szybko$¢ wystrzatu zelowych kulek z dziata wynosi ~26 m/s, standar -
dowa czestotliwos¢ wystrzatu wynosi 1-8 kul/s, a maksymalna szybkos¢ serii wynosi 10 kul/s.

2. Dziato S1 zawiera waska jednostke podczerwieni o zasiegu é6m w oswietlonym miejscu. Wewnatrz tego zasiegu, kat
strzatu stopniowo spada, a zasieg sie zwieksza. Szerokosc¢ strzatu waha sie pomiedzy 40° a 10°.

1. Trajektoria

2. Swiatto trajektorii wystrzatu
3. Waska jednostka podczerwieni

4. Przycisk wyjmowania pojemnika
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& * NIE celuj w kierunku ludzi lub zwierzat, jesli korzystasz z zelowych kulek.
* NIE celuj laserem w kierunku oczu ludzi lub zwierzat.

Przygotowywanie Zelowych kulek

S1 moze wystrzeliwac ze swojego dziata zelowe kulki. Przed ich uzyciem — musza zosta¢ zamoczone w wodzie. Podazaj
za ponizszymi krokami, aby przygotowac kulki:

1. Uzyj zakretki pojemnika na kulki, aby oszacowac ich ilo$¢. Jedna nakretka trzyma okoto 500 pociskow.

2. Przed uzyciem, zaleca sie zanurzy¢ pociski w 1000ml czystej wody przez cztery godziny w temperaturze pokojowej.
Zamoczone kulki maja srednice 5.9-6.8mm oraz mase 0.12-0.17 gram.

&

~——

A Rozmiar zamoczonych kulek moze sie rézni¢ w zaleznosci od uzytej wody. Zamaczaj zgodnie ze specyfikacjami,
aby nie zablokowac dziata.

tadowanie kulek zelowych

Podazaj za ponizszymi krokami, aby zatadowac kulki zelowe. Pojemnos¢ pojemnika wynosi ~430 kulek. Zataduj potrzeb-

na ilos¢.
® O
% 3

«
40

®
®
®
®

* Po kazdym uzyciu, opréznij pojemnik z kulek Zzelowych, aby zapobiec wypadkom.

* NIE potykaj Zelowych kulek.

* Trzymaj kulki z dala od dzieci oraz zwierzat.

« Nie zamrazaj kulek, ktére zostaty zamoczone. Beda one twarde i moga zablokowac dziato lub doprowadzi¢ do
powaznych ran.
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Montaz/Wyjmowanie pojemnika na kulki zelowe

Podazaj za ponizszymi krokami, aby zamontowac lub wyjac¢ pojemnik na kulki.

A Nacisnij przycisk wyjmowania kontenera, przed préba wyjecia samego kontenera.

Zaprojektowana dla robotéow S1, kamera S1 posiada 1/4-calowy sensor z 5 milionami pikseli oraz polem widzenia 120°,
co pozwala uzytkownikom wygodnie sterowac robotem z widoku pierwszej osoby.

Czys¢ obiektyw regularnie, aby pozby¢ sie smug. Uzyj specjalnego érodka do czyszczenia obiektywow oraz soczewek,
aby mie¢ pewnosc, Ze nie zostana zadne ciata obce na obiektywie po czyszczeniu i nie zostanie on uszkodzony.

1
1. Obiektyw kamery

2. Mikrofon

3. Port kamery (uzywany do podtaczania kamery oraz inteligentnego kontrolera)

/N * Trzymaj kamere z dala od cieczy.
* Nie zostawiaj kamery w wilgotnych miejscach.
* Nie dotykaj obiektywu.
* Jesli kamera jest mokra, przetrzyj ja sucha oraz miekka szmatka.
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Gtosnik S1 jest kompatybilny z urzadzeniami 2.5mm i moca znamionowa 2W. Gtosnik zapetnia bardziej immersyjne do-
Swiadczenie podczas sterowania robotem - wydaje dzwieki podczas strzelania i odnoszenia obrazen.

& Upewnij sig, czy gtosnik jest poprawnie zamontowany i nie przeszkadza w ruchach gimbala.

Inteligentny akumulator ma pojemnos¢ 2400 mAh, napigcie 10.8 V oraz funkcje zarzadzania energia.

LED2
LED1

@‘i 2. Dioda stanu energii
L= A ;

LED3 1. Przycisk zasilania

Inteligentne funkcje akumulatora
1. Wyswietlacz stanu akumulatora: LED wyswietla aktualny stan akumulatora.

2. Funkcja auto-roztadowywania: Akumulator automatycznie roztadowuje sie do poziomu ponizej 70% catkowitej mocy,
jesli nie jest uzywany przez 10 lub wigcej dni, aby zapobiec opuchnieciu akumulatora. Aby wyjs¢ ze stanu bezczynnosci,
nacisnij przycisk poziomu mocy. Roztadowanie akumulatora do 60% trwa okoto jednego dnia. Podczas roztadowywania,
akumulator moze emitowac ciepto.

3. Funkcja balansowania: Automatycznie balansuje napigcie kazdego ogniwa podczas tadowania.
4. Ochrona przed przetadowaniem: tadowanie automatycznie zostaje zatrzymane po natadowaniu do petna.
5. Ochrona przed temperatura: Akumulator taduje sie tylko wtedy, gdy temperatura wynosi od 5° do 45°C.

6. Ochrona przed zbyt wysokim natezeniem: Akumulator zatrzymuje tadowanie, gdy zostanie wykryte zbyt wysokie na-
tezenie pradu.

7. Ochrona przed nadmiernym roztadowaniem: Aby unikna¢ powaznych szkdd spowodowanych akumulatorowi, prze-
ptyw pradu zostanie odciety, jesli ogniwo zostanie roztadowane do 2.5V i nie jest w uzyciu. Ochrona ta jest wytaczona,
jesli akumulator jest roztadowywany i jednoczesnie uzywany, dlatego tez akumulatory z napieciem ponizej 1 V moga byc¢
niebezpieczne, gdy sa tadowane. Nie mozna dlatego tadowac¢ akumulatoréw, gdzie jedno z ogniw ma napiecie ponizej
1V. Zawsze uwazaj na to, by nie roztadowac nadmiernie akumulatora, aby nie uszkodzi¢ go stale.
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8. Ochrona przed zwarciem: Automatycznie odcina przeptyw pradu, jesli wykryte zostanie zwarcie.

9. Ochrona przed uszkodzeniem ogniwa: Aplikacja RoboMaster wyswietli ostrzezenie, jesli zostanie wykryte uszkodzone
ogniwo.

10. Tryb uspienia: Tryb uspienia jest aktywowany, aby zaoszczedzi¢ energie, gdy akumulator jest nieuzywany. Jesli aku -
mulator jest wtaczony bez bycia podtaczonych do S1, wytaczy sie on po 5 minutach. Jesli stan mocy akumulatora jest
ponizej 5%, automatycznie wejdzie on w tryb uspienia po szesciu godzinach, aby zapobiec nadmiernemu roztadowaniu.
Jesli sie to wydarzy, nacisnij przycisk zasilania raz i akumulator moze zosta¢ natadowany, aby go przebudzi¢.

11. Komunikacja: Informacje o napieciu akumulatora, pojemnosci, przeptywie pradu oraz inne sa przekazywane gimbalo -
wi.

Q Przeczytaj instrukcje obstugi, ostrzezenia oraz oznaczenia na akumulatorze przed uzyciem. Uzytkownicy ponosza
petna odpowiedzialno$¢ podczas korzystania z akumulatora.

tadowanie inteligentnego akumulatora

tadowarka S1 zostata zaprojektowana do fadowania akumulatoréw przeznaczonych dla S1. Podnie$ pokrywe tadowarki
akumulatora i wtéz inteligentny akumulator. Podtacz nastepnie tadowarke do Zrédta pradu (100-240V, 50/60 Hz). Czas
tadowania wynosi ~1,5 godziny.

100-240 V
50-60 Hz

& * Przed pierwszym uzyciem, wymagane jest tadowanie, aby przebudzi¢ akumulator.
* Upewnij sig, czy akumulator jest w petni natadowany przed kazdym uzyciem.
« Gdy tadowarka nie jest uzywana, zakryj ja, aby metalowe czesci nie byty odstoniete.

Opis stanéw LED

LED1 LED2 LED3 LED4 Poziom akumulatora
ek e 3 — — 0%~50%
ot B P ] 50%~75%
P by = b 75%~100%
— (el (e Natadowany w petni

23



LED1 LED2 LED3 LED4 Sposéb migania Powdd ochrony

— —#f (o — LED2 miga 2 razy/sek. Zbyt wysoki przeptyw mocy
— Pe : 5 (o — LED2 miga 3 razy/sek. Wykryto zwarcie

[ — -j::*):- — LED3 miga 2 razy/sek. Wykryto przetadowanie

— — {é} — LED3 miga 3 razy/sek. Przetadowanie + tadowarka
(= (= (= -‘é’ LED4 miga 2 razy/sek. Temp. fadowania zbyt niska <0°C
[ — — —‘c)éb’ LED4 miga 3 razy/sek. Temp. tadowania zbyt wysoka >40°C

Gdy powyzsze problemy zwiazane z akumulatorem zostana rozwiazane, dioda stanu akumulatora sie wytaczy. Wyjmij in-
teligentny akumulator z tadowarki i podtacz go z powrotem, aby kontynuowac tadownie. Nie musisz robic tego, gdy pro-
blemem jest temperatura - tadowarka bedzie kontynuowac tadowanie automatycznie, gdy temperatura wréci do normy.

& DJI nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody spowodowane przez tadowarki innych firm.

Montaz inteligentnego akumulatora

Otworz tylng pokrywe pancerza robota i wtdz akumulator do przedziatu.

& » Upewnij sie, czy akumulator jest bezpiecznie i poprawnie wtozony. W przeciwnym wypadku, akumulator moze
wypasc¢ lub mie¢ stabe potaczenie z robotem.

* Zanim sprobujesz wyjmowac akumulator, nacisnij przycisk wyjmowania akumulatora.
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Uzywanie inteligentnego akumulatora

=)

Sprawdzanie stanu akumulatora

Nacisnij raz przycisk, aby sprawdzi¢ stan akumulatora.

Dioda stanu akumulatora pokazuje réwniez stan podczas roztadowywania. Diody sa oznaczone nastepujaco:
Dioda jest wtaczona @@
Dioda jest wytaczona =

Dioda miga St

Poziom akumulatora

LED1 LED2 LED3 LED4 Poziom akumulatora
= = = = 88%~100%
= = = Jamb 75%~88%

= (=] = > 63%~75%

= = bt (e 50%~62.5%
= =] = - 48%~50%

= bt = = 25%~38%

= (an) = = 13%~25%
e (e = ] 0%~13%

Wiaczanie/Wytaczanie

Przytrzymaj przycisk zasilania przez dtuzej niz 2 sekundy, aby wiaczy¢ lub wytaczy¢ urzadzenie.
Ostrzezenie o niskiej temperaturze

1. Wydajnos¢ inteligentnego akumulatora jest znacznie zmniejszona przy temperaturach ponizej 5°C. Upewnij sie, czy
akumulator jest natadowany w petni i napiecie ogniwa wynosi 4.2V przed uzyciem urzadzenia.

2. W ekstremalnie niskiej temperaturze, temperatura wytwarzana przez akumulator moze by¢ zbyt niska, by urzadzenie
mogto dziata¢. Nalezy wtedy odizolowac akumulator.

3. Aby zapewni¢ optymalng wydajnos¢, gtéwna temperatura inteligentnego akumulatora powinna by¢ powyzej 20°C gdy
jest uzywany.
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Opis diod LED S1

S1 posiada diody LED na swoich czterech modutach pancerza na podwoziu i na obu stronach gimbala. Informuja one

o aktualnym stanie S1.

Opis stanu LED

Poziom akumulatora

Zasilanie

1. Diody LED gimbala. 8 na kazdej stronie.

2. Diody LED podwozia. 1 na kazdym pancerzu.

Dioda LED gimbala

Dioda LED podwozia

Whaczanie S1

Migajace niebieskie $wiatto dookota

State niebieskie $wiatto

Wytaczanie S1

Kolorowa dioda wytaczona

Kolorowa dioda wytaczona

Potaczenie

S1 dziata normalnie, nie jest
podtaczony do aplikacji

Biate pulsujace $wiatto

Biate pulsujace $wiatto

S1 oraz aplikacja sie tacza

Migajace niebieskie $wiatto

Migajace niebieskie $wiatto

S1 dziata normalnie, jest podtaczony

do aplikacji

State $wiatto (wtasny kolor)

State $wiatto (wtasny kolor)

Aktualizacja oprogramowania

Aktualizacja oprogramowania

Biate Swiatta informujace o stanie

State biate Swiatto

Nieudana aktualizacja oprog.

State czerwone $wiatto

State czerwone $wiatto

Udana aktualizacja oprog.

State niebieskie swiatto

State niebieskie $wiatto

Tryb solo

Wejscie w tryb solo

Whasny kolor bedzie miga¢ dookota
i nastepnie zaswieci sie stale
domyslny kolor

State $wiatto (wtasny kolor)

Wejscie w tryb $ledzenia

Whasny kolor bedzie miga¢ dookota

State $wiatto (wtasny kolor)

Tryb bitwy

Wejscie w tryb bitwy

Whasny kolor bedzie miga¢ dookota
i nastepnie zaswieci sie kolor druzyny

State $wiatto (wtasny kolor)

Wykryto trafienie

Zamiga raz na czerwono

Pokonany

Whasny ustawiony kolor bedzie
losowo migat i diody zgasna.
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Ozywienie Whasny kolor bedzie miga¢ losowo Whasny kolor bedzie migac losowo
i nastepnie zaswieci sie stale i nastepnie zaswieci sie stale
Zwyciestwo State $wiatto (wtasny kolor) State $wiatto (wtasny kolor)

Pasek zycia odnowiony do petna

Whasny kolor bedzie miga¢ dookota
i nastepnie zaswieci sie stale

Wiasny kolor bedzie migac i nastepnie
zaswieci sie stale

Whasny kolor bedzie miga¢ dookota State $wiatto (wtasny kolor)

trzykrotnie

Uzyto ukrytej premii

Wiasny kolor bedzie migac, az premia
przestanie dziata¢

Whasny kolor bedzie miga¢, az premia
przestanie dziata¢

Trafiony przez ukryta premie

*Witasny kolor mozna ustawi¢ w opcjach ,LED Display Color” w ustawieniach wyswietlania w aplikacji. W trybie bitwy,
kolor jest dopasowywany automatycznie. Uzytkownik ktory stworzyt bitwe ma przyznany kolor fioletowy.

Q Gdy ustawisz swoj wtasny kolor, bedzie on wyswietlany na podwoziu jak i gimbalu.

Kontroler (nie w zestawie)
Wstep

RoboMaster S1 Gamepad jest urzadzeniem zaprojektowanym do kontrolowania RoboMaster S1. Po podtaczeniu do
urzadzenia mobilnego, ktére ma wtaczong aplikacje RoboMaster, uzytkownicy moga kontrolowac S1 i wykonywac wiele
czynnosci z uzyciem kontrolera oraz aplikacji. Dodatkowo mozna potaczy¢ myszke do kontrolera, aby uzyskac jeszcze
bardziej precyzyjna kontrole nad S1.

. Przycisk wtasnych czynnosci

o

. Drazek sterowniczy

. Przycisk odczekiwania

2
3. Uchwyt na urzadzenie mobilne
4
5

. Przycisk strzelania
. Przycisk zasilania

. Port tadowania (Micro USB)

6
7
8. Port urzadzenia mobilnego (USB)
9. Port myszki (USB)

10. LED stanu
11. Podstawka kontrolera

12. Przycisk ukrytej premii

N =

Kontroler posiada dwa porty USB. Port przeznaczony dla urzadzen mobilnych nie moze by¢ wykorzystany do
potaczenia myszki i vice versa.

A
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tadowanie kontrolera

Zaleca sie natadowanie kontrolera do petna przed jego pierwszym uzyciem.

110-220V

tadowanie kontrolera do petna trwa okoto dwie godziny. tadowarka USB nie jest dotaczona do zestawu.
Aktualizacja oprogramowania

Oprogramowanie kontrolera moze zostac¢ zaktualizowane za pomoca aplikacji RoboMaster. Jesli jest dostepna aktualiza -
cja oprogramowania, RoboMaster wyswietli powiadomienie po podtaczeniu kontrolera. Podazaj za powiadomieniami,
aby zaktualizowac oprogramowanie.

@ Upewnij sie, ze urzadzenie mobilne jest podtaczone do internetu, gdy oprogramowanie jest pobierane.

Internet

Opis diod LED

LED na kontrolerze informuje o stanie urzadzenia oraz akumulatora.

Miga powoli na zielono Pad jest tadowany
Miga powoli na czerwono Poziom akumulatora kontrolera wynosi 0%
Swiedi sie stale na czerwono Poziom akumulatora kontrolera jest pomiedzy 1% a 29%
Swiedi sie stale na zotto Poziom akumulatora kontrolera jest pomigdzy 30% a 69%
Swieci sie stale na zielono Poziom akumulatora kontrolera jest pomiedzy 70% a 100%
Swieci sie stale na niebiesko Kontroler sie uruchamia

Parametry

Mol ebowA
Wbudowany akumulator 3.6V, 2600 mAH. 1S1P

Czas pracy ~2 godziny
Port USB 500 mA / 5V

Temperatura dziatania -10° do 45°C

Temperatura podczas tadowania 0° do 45°C

Czas tadowania® ~2 godziny

*Czas pracy zostat testowany na urzadzeniu Android, a czas tadowania zostat testowany za pomoca tadowarki 10 W
USB w temperaturze 25°C. Czas pracy oraz tadowania zostaty testowane warunkach laboratoryjnych i sa jedynie war-
toscia referencyjna.
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Korzystanie z S1

Sprawd? nastepujace rzeczy, za kazdym razem, zanim zaczniesz korzysta¢ z S1:

1. Upewnij sie, czy kontroler ruchu jest poprawnie zamontowany, wszystkie kable sa podtaczone i $Sruby na podwoziu sa
dokrecone.

2. Upewnij sig, czy inteligentny sterownik, dziato, kamera oraz gtosnik sa podtaczone.
3. Upewnij sig, czy karta micro-SD jest wtozona.

4. Upewnij sie, czy inteligentny akumulator jest w petni natadowany i poprawnie wtozony.

5. Dla optymalnej tacznosci WiFi, ustaw anteny inteligentnego sterownika w pozycji 90°.

Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania przez dwie sekundy, aby wtaczy¢ lub wytaczy¢ akumulator.

taczenie z aplikacjg
S1 musi zosta¢ potaczony z aplikacja RoboMaster, aby mégt by¢ uzywany.
Wybieranie miejsca

Zaleca sie uzywac S1 na ptaskiej powierzchni, jak np. drewnianej podtodze lub dywanie. Nieréwne powierzchnie, jakie
jak piasek lub kamienie, moga uszkodzi¢ kota lub silnik.

Tryb solo

Wejdz w tryb solo, aby zobaczy¢ ponizszy ekran.
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. Przycisk powrotu: Nacisnij, aby powrdci¢ do strony domowej.

. Przycisk gier solo: Nacis$nij, aby rozpoczac strzelanie do celow lub wyscig przez cele.

. Przycisk stanu taczenia: Nacisnij, aby sprawdzi¢ jak potaczy¢ S1 oraz aplikacje.

. Przycisk ustawien: Naci$nij, aby wejs¢ w ustawienia.

. Suwak gimbala: Nacisnij i przesun to miejsce na ekranie aby sterowac obrotem gimbala.
. Celownik: Uzywany do celowania w miejsce, ktére chcemy strzelic.

. Przycisk strzatu: Nacisnij, aby wystrzeli¢ kulki zelowe lub zaswiecic¢ laserem.

. Przycisk przyblizania: Nacisnij aby przyblizy¢ lub oddali¢ 4x.

. Tryb podazania: Nacisnij aby wejs¢ w tryb podazania.

Miej na uwadze, ze podazania moze by¢ utrudnione w nastepujacych przypadkach:

a. Osoba za ktérg podaza robot jest czesciowo lub catkowicie zastonieta.

b. Osoba za ktéra podaza robot nagle i drastycznie zmienia swéj sposob ruchu.

c. Nagle zmienia sig o$wietlenie.

d. Kolor lub tekstura $ledzonej osoby wtapia sie w tto.

10. Przycisk wiasnych akcji: Nacisnij, aby wykonac¢ wczesniej zaprogramowane akcje.

11. Przycisk wyciszenia: Nacisnij, aby wyciszy¢ lub wiaczy¢ ponownie dzwiek na urzadzeniu przenosnym.
12. Przycisk migawki: Nacisnij, aby wykona¢ zdjecie.

13. Przycisk nagrywania: Naciénij, aby nagrac film.

14. Przycisk sterowania podwoziem: Naci$nij, aby sterowac podwoziem.

15. Przycisk strzatu: Nacisnij, aby wystrzeli¢ kulki zelowe lub zaswiecic laserem.

OO NN~ WN
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Sterowanie 51
Widok z kamery uzywany jest gtownie do sterowania podwoziem, gimbalem oraz dziatem S1.
Sterowanie podwoziem

Nacisnij przycisk sterowania podwoziem aby jecha¢ S1 do przodu, tytu lub na bok. Przycisk strzatu moze zostac¢ naci-
Sniety w tym samym czasie, aby wystrzeli¢ kulkami lub laserem podczas ruchu.

Przod

Lewo Prawo

0
)
¥

Sterowanie gimbalem
Nacisnij po prawej stronie ekranu, aby sterowac obrotem oraz nachyleniem gimbala. Przycisk strzelania moze zostac na-

cisniety w tym samym czasie, aby wystrzeli¢ gumowe kulki lub laser podczas obrotu gimbala.

Gora
Lewo

Dot

& NIE celuj dziatem w kierunku ludzi lub zwierzat, gdy ma zatadowane kulki. NIE celuj promieniem trajektorii w kie -
runku swoich oczu lub tych od innych ludzi.
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Rozgrywka

Tryb Solo
Wstep

W trybie Solo, uzytkownicy moga wejs¢ w tryb podazania i ¢wiczy¢ strzelanie do celow lub wyscig przez wyznaczone
punkty. Uzytkownicy moga aktywowac gry solo wybierajac odpowiednia opcje na widoku z kamery.

Cwiczenie strzelania do celéw (Target Practice)

Podczas ¢wiczenia strzelania do celéw, uzytkownicy strzelaja do wyswietlonych markeréw najszybciej jak to mozliwe
przed uptynieciem czasu. Mozna zdobywac punkty i porownywac swoje wyniki z innymi uzytkownikami. Markery mozna
ustawic recznie przed rozpoczeciem gry.

1. Ustaw markery. Sprawdz sekcje dotyczaca Modutow Al, aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat przygotowywania
markerow.

Target Practice

1.Set up vision markers 1-5
according to the image on the left

2. When the game starts, the
camera view will enter FPV mode
and display random vision markers
on the screen. Hit all the vision
mark e the time expires

2. Nacisnij, aby uruchomic strzelanie do celow

- € (i)
Target Practice
Hit the designated vision markers before Firing Mode Infrared Beam

Vision Markers

O Nacisnij @ w prawym gornym rogu, aby przeczyta¢ zasady gry.
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3. Rozpocznij strzelanie do celéow

Wyscig przez punkty (Target Race)

W wyscigu przez punkty, uzytkownicy musza przejezdzac przez markery najszybciej jak to mozliwe zanim skonczy sie
czas. Wyniki moga zostac¢ poréwnane z innymi uzytkownikami. Uzytkownicy moga przygotowac markery recznie przed
wyscigiem. Wyscig przez cele dostepny jest w trybach Manual oraz Auto. W trybie Manual, uzytkownik prowadzi S1
recznie. W trybie Auto, uzytkownik tworzy program do rozpoznawania linii, ktory zostanie uzyty w wyscigu.

1. Ustaw markery

Target Race

2. Nacisnij, aby wejs¢ w wyscig przez cele, wybierz nastepnie sposob strzelania oraz markery.

(i)
Target Race <
Firing Mode - o
Vision
Markers o 2 o

Q Nacisnij o w prawym gornym rogu, aby przeczytac zasady gry.
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3. Rozpocznij Sciganie sie przez cele.

00:12.56

CHECGKPOINTS

Bitwa

Wstep

W trybie bitwy, uzytkownicy moga wyprébowac wiele réznych gier wieloosobowych, w tym wyscigu (Race) lub jatki
(Free-For-All).

Wyscig (Race)

W trybie wyscigu, uzytkownicy ustawiaja markery jako punkty kontrolne i aby wygrac, musza zeskanowac je jak najszyb -
ciej. Markery musza by¢ zeskanowane w okreslonej sekwencji, aby zakonczy¢ wyscig.

Checkpdits:

Speed

6 5
1. Nacisnij, aby przeczytac zasady gry. Umies¢ markery jako punkty kontrolne wedtug zasad.
2. Ustaw okrazenia, punkty kontrolne oraz szybkosc.

3. Nacisnij, aby przeczyta¢ opisy ukrytych bonuséw. Jako bonusy pojawiaja sie: zawroty gtowy, zaktécenia elektroma-
gnetyczne, ekstremalna szybkos¢ oraz nietykalnosc.

4. Nacisnij, aby rozpocza¢ gre.
5. Nacisnij, aby wejs¢ w tryb pierwszej osoby.
6. Gracze w lobby,

7. Zatozyciel gry.
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A * Wszyscy gracze musza podtaczyc sie do tego samego lobby przez ten sam router.
* W ramach fair play, wszyscy gracze musza uzywac tej samej wersji oprogramowania.

Jatka (Free-For-All)

W trybie jatki, uzytkownicy strzelaja w siebie zelowymi kulkami lub laserami na podczerwien. Jesli S1 zostanie trafiony,
pasek zycia zostaje zredukowany. Jesli pasek Zycia zostanie wyzerowany, S1 zostaje pokonany. Pokonane roboty moga
zosta¢ ozywione po zeskanowaniu B Uzytkownicy otrzymuja punkty za trafienie lub pokonanie S1 przeciwnika. Gdy
czas sie skonczy, uzytkownik z najwieksza iloscia punktéw wygrywa.

Free-For-All

Free-For-All

Setvision markers as fortified points
for Conquer Mode

Firing Mode (<IN )

Time(min) 2

1. Nacisnij, aby przeczytac¢ zasady gry. Rozmies¢ markery wedtug zasad.
2. Ustaw tryb strzelania, czas, punkty zycia oraz szybkosc.

3. Nacisnij aby przeczytac opisy ukrytych bonuséw. Jako bonusy pojawiaja sie: zawroty gtowy, zaktécenia elektromagne -
tyczne, ekstremalna szybkos¢ oraz nietykalnosc.

4. Naciénij, aby rozpoczac gre.
5. Nacisnij, aby wejs¢ w widok pierwszej osoby.
6. Gracze w lobby.

7. Zatozyciel gry.

A * Wszyscy gracze musza podtaczyc sie do tego samego lobby przez ten sam router.
* W ramach fair play, wszyscy gracze musza uzywac tej samej wersji oprogramowania.

Ukryte bonusy
W trybie bitwy, zeskanuj aby otrzymac ukryty bonus w grze. W sktad bonuséw wchodzi:

Zawroty gtowy: Wyceluj we wrogiego S1, uruchom bonus i przeciwnik utraci kontrole nad swoim S1 i bedzie sie obracat
przez 1.5 sekundy.

Zaktécenia elektromagnetyczne: Po uruchomieniu bonusu, wszystkie wrogie S1 w promieniu 3 metrow beda miaty za-
ktocenia ekranu przez 2.5 sekundy.

Ekstremalna szybkos$¢: Uruchomienie tego bonusu pozwala na prowadzenie S1 w wyzszej szybkosci przez 3 sekundy

Nietykalnos¢: Po uruchomieniu tego bonusu, S1 otrzymuje wirtualng tarcze, ktora anuluje przez 3 sekundy wszystkie
szkody.
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Wstep

Mozesz rowniez uzy¢ kontrolera S1 podtaczonego do urzadzenia mobilnego, aby sterowac S1 nastepujaco:
1. Uzywanie kontrolera podtaczonego do urzadzenia mobilnego.

2. Uzywanie kontrolera podtaczonego do urzadzenia mobilnego razem z myszka.

3. Uzywanie kontrolera podtaczonego do urzadzenia mobilnego razem z myszka oraz klawiatura.
Podtaczanie kontrolera

 Podtacz urzadzenie mobilne do portu urzadzen mobilnych na kontrolerze, za pomoca kabla micro USB (nie w ze -
stawie).

« Dopasuj uchwyt na urzadzenia mobilne, aby bezpiecznie byto przypiete do kontrolera. Upewnij sie, czy urzadze-
nie mobilne jest podtaczone z kablem skierowanym w kierunku drazk, tak jak to przedstawiono na rysunku ponizej.

« Nacisnij przycisk zasilania, aby wtaczy¢ kontroler. Naciénij oraz przytrzymaj przycisk zasilania, aby wytaczy¢ kon-
troler.

KO'ZYStanie ? kontrolera _

i
®
A4

Drazek sterowania na kontrolerze jest uzywany do sterowania robotem do przodu, tytu
oraz na boki.

Uzywanie kontrolera oraz myszki

Po podtaczeniu kontrolera do urzadzenia mobilnego, mozna rowniez podtaczy¢ myszke. Drazek sterowniczy kontroluje
podwozie. Funkcje myszki zostaty wypisane ponizej. Aplikacja nadal moze zosta¢ uzyta do sterowania gimbalem oraz
kontrolerem, myszka jednak ciggle bedzie postrzegana jako gtowny sterownik.

Lewy przycisk Strzat

Prawy przycisk Przyblizanie

Pokretto myszki Brak akgji
Poruszanie myszka Dopasowanie potozenia gimbala

A * Wszyscy gracze musza podtaczyc sie do tego samego lobby przez ten sam router.
* W ramach fair play, wszyscy gracze musza uzywac tej samej wersji oprogramowania.
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Korzystanie z kontrolera, myszki oraz klawiatury

Myszka oraz klawiatura musza by¢ bezprzewodowe, aby je podtaczy¢. Po podtaczeniu kontrolera do urzadzenia mobil-
nego, wtéz bezprzewodowy odbiornik do portu w kontrolerze. Za pomoca drazka i klawiatury mozna sterowac podwo -
ziem. Aplikacja nadal moze zostac uzyta do sterowania gimbalem oraz kontrolerem, myszka ciagle jednak bedzie postrze -
gana jako gtéwny sterownik.

Za pomoca klawiszy W, A, S, D na klawiaturze mozna sterowac podwoziem. Funkcje myszki zostaty wypisane ponizej.

O |
LWl C I C I
[ Jalfsiof T 1T T T T T 1T 1]
L IO i
il L LI LT T
I ==
_ Lewy przycisk Strzat
W Do przodu ) L
Prawy przycisk Przyblizanie
A W lewo . "
Pokretto myszki Brak akcji
S Do tytu . . L
Poruszanie myszka Dopasowanie potozenia gimbala
D W prawo
Shift/Spacja Przyspieszenie

A Wigkszos¢ klawiatur firmy Logitech oraz Rapoo sg wspierane przez urzadzenie. Zalecamy nastepujace modele:
Rapoo: 8300P, 9300P, 1800, 8100M
Logitech: M310t, MK850

Zainstaluj wersje Windows aplikacji RoboMaster na komputer, aby sterowac¢ S1 bezposrednio za pomoca klawiatury
i myszki.

Instalacja aplikacji RoboMaster na Windows

1. Uzytkownicy moga pobrac¢ aplikacje RoboMaster na Windows z oficjalnej strony DJI na komputer, aby sterowac S1 za
pomoca klawiatury i myszki. https://www.dji.com/robomaster_app

2. Uruchom instalacje i podazaj za powiadomieniami, aby zakorczy¢ instalacje aplikacji RoboMaster.

3. Uruchom aplikacje RoboMaster, aby odwiedzi¢ gtéwna strone. Wersja Windows aplikacji RoboMaster jest podobna
do wersji iOS oraz Android.

Q « Uzyj swojego konta DJI, aby zalogowac sie do aplikacji RoboMaster na Windows.
 Aplikacja RoboMaster dziata na Windows 7 oraz nowszych systemach.
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Uzywanie myszki oraz klawiatury do sterowania S1

Uzywajac aplikacji RoboMaster na Windows, S1 jest sterowany za pomoca myszki oraz klawiatury. Odpowiednie akcje
sq przedstawione ponizej.

Pross and hold the Tab key and use
the mauso to click on the targot.

Pross Shift to Control the rabot's Adjust FOV orientation
accolorate emnidiractional
during movement.

Laboratorium

Laboratorium S1 oferuje setki blokéw programowania, ktore dadza ci dostep do takich funkcji jak sterowanie PID. In-
strukcja programowania RoboMaster S1 oferuje instrukcje oraz przyktady, by pomdc uzytkownikom szybko nauczy¢ sie
technik programowania S1.

Uzytkownicy moga podjac sie kurséw w opcji Road to Mastery, by lepiej zrozumiec jezyk programowania i jego zastoso -
wanie w robotyce az po technologie Al. Sa rozne projekty dostosowane dla poczatkujacych oraz ekspertow.

Programowanie Scratch
W laboratorium, przejdz do strony Scratch oraz DIY Programming, aby napisa¢ wtasne programy.

Na stronie Scratch, uzytkownicy moga pisa¢ swoje wtasne programy Python, ktére moga zostac ustawione jako autono-
miczne programy lub wtasne umiejetnosci, ktére moga zosta¢ uruchomione na S1.

Sprawd?z instrukcje programowania RoboMaster S1, aby dowiedzie¢ sie wiecej.
1 2 3

o
Scratch

Robotmaster Code 1001 Robotmasts+Code-100 4

Robotmaster Code 1002 Robotmaster Code 1003 Robotmaster Code 1004

38



1. Scratch: Nacisnij, aby zobaczy¢ programy Scratch.

2. Python: Nacisnij, aby zobaczy¢ programy Python.

3. Cloud: Nacis$nij, aby zobaczy¢ programy zapisane w chmurze.
4. Nazwa programu (Program name): Wys$wietla nazwe programu.

5. Typ programu nie jest wyswietlany, jesli program jest ustawiony na ogélny (general). Typ programu jest tylko wys$wie -
tlany, jesli jest ustawiony jako wtasna umiejetno$¢ (custom skill) lub program autonomiczny (autonomous program).

6. Program settings: Naci$nij, aby wybrac typ programu. Mozna ustawic¢ program jako wtasna umiejetnosc (custom skill),
program autonomiczny (autonomous program), zapisa¢ kopie w chmurze, podzieli¢ sie programem z innymi i zmieni¢ na-
zwe programu lub go usunac.

Program Name

B General

@ Custom Skills (i )
= Autonomous Program (]

() ] Z o]

cloud Share  Rename  Delete
Backup

7. Nacisnij @ aby stworzy¢ nowy program.

A. Przycisk modutéw programowania: Nacisnij odpowiednia ikone, zeby programowac System, Efekty LED, Podwozie,
Gimbal, Dziato, Smar, Pancerz, Urzadzenie mobilne, Media, Komendy, Operatorzy oraz Obiekty danych.

B. Przycisk okna programowania: Przesun bloki programowania do okna, aby stworzy¢ program.

C. Przycisk wyswietlania: Nacisnij, aby wiaczy¢ lub wytaczy¢ widok z pierwszej osoby.

D. Przycisk przetaczania: Nacisnij, aby widzie¢ blok programowania jako kod Python.

E. Przycisk uruchamiania: Naciénij, aby uruchomi¢ program.

F. Okno widoku z pierwszej osoby: Zobacz aktualny widok z pierwszej osoby.

G. Informacje o stanie: Zobacz aktualne informacje o stanie S1.

H. Przycisk widoku z pierwszej osoby: Nacisnij, aby wejs¢ w widok pierwszej osoby i ruchom go na petnym ekranie.

A B C D E F G H

Status

FPV Mode

Variable
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Moduty Al

Istnieje szes¢ modutow Al, ktére moga zostac¢ zaprogramowane po wejsciu w Laboratorium a nastepnie Programowane
DIY, a nastepnie Scratch. Sprawd? instrukcje programowania RoboMaster S1, aby uzyskac wiecej przyktadéw programo-
wania.

Miej na uwadze, ze modut Al moze dziatac inaczej w nastepujacych sytuacjach:

a. Obiekt jest czeSciowo lub w petni zakryty.

b. Otoczenie jest ciemne (mniej niz 300 lux) lub jasne (powyzej 10,000 lux).

c. Oswietlenie nagle sie zmieni z ciemnego na jasne i vice versa.

d. Kolor lub tekstura obiektu zlewaja sig z ttem.

Rozpoznawanie osoby

S1 jest w stanie rozpoznawac oraz podazac za osoba wybrang w zasiegu wzroku S1.
Rozpoznawanie linii

Podczas wyscigu przez punkty kontrolne, uzytkownik moze zaprogramowac S1, by ten automatycznie podazat za linig na
ziemi. System rozpoznawania linii rozpoznaje linie czerwone, zielone oraz niebieskie. Linie innego koloru nie sa rozpo-
znawane.

Rozpoznawanie gestéw
Uzytkownik moze zaprogramowac S1, aby ten reagowat w okreslony sposéb widzac wykonywane gesty.
Rozpoznawanie klaskania

Uzytkownik moze zaprogramowac S1, aby ten reagowat w okreslony sposéb na oklaski. Tylko klaskanie w promieniu
2 metrow jest rozpoznawane. Sekwencje klaskania mogg sie sktadac¢ z dwach klasnie¢ pod rzad oraz trzech.

Rozpoznawanie robotéw S1
Uzytkownik moze zaprogramowac S1, aby ten reagowat w okreslony sposéb na widok innych S1.
Rozpoznawanie markeréw

Uzytkownik moze zaprogramowac S1, aby ten reagowat w okreslony sposéb na widok markeréw. W markery wliczaja
sie liczby, litery oraz znaki specjalne. Markery musza znajdowac sie w odlegtosci do 3 metréw i tylko oficjalne markery
moga by¢ rozpoznane. Sprawdz instrukcje na opakowaniu markeréw, aby dowiedzie¢ sie wiecej.

o ® ®
ZaN

& NIE zastaniaj czerwonego obszaru markeréw - moze to wptynac na ich mozliwos¢ rozpoznania.

®
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Jesli potrzebujesz wiecej markeréw, nacisnij |_I_]_| w aplikacji, aby otworzy¢ instrukcje. Wybierz markery, ktére chcesz
pobrac oraz wydrukowac.

& NIE zastaniaj czerwonego obszaru markeréw - moze to wptynac na ich mozliwo$¢ rozpoznania.

Program autonomiczny
Program moze byc¢ ustawiony jako autonomiczny i mozna go uruchomic¢, aby dziatat niezaleznie na S1.

1. Jedli S1 nie jest podtaczony do aplikacji, program moze by¢ uruchomiony po nacisnieciu przycisku autonomicznego
programu na inteligentnym kontrolerze. Nacisnij przycisk ponownie, aby zatrzymac program.

2. Jesli S1 jest podtaczony do aplikacji, autonomiczny program moze zostac tylko uruchomiony z nastepujacych miejsc:
(1) Gtéwna strona aplikadji

(2) Widok z pierwszej osoby w trybie Solo

(3) Laboratorium

Wiasne umiejetnosci (Custom skills)

Program moze zosta¢ ustawiony jako umiejetnos¢, ktéra moze zostac uzyta w pierwszej osobie zaréwno w trybie Solo
jak i Bitwy. Nacisnij @ w widoku pierwszej osoby, aby uzy¢ umiejetnosci.

Programowanie Python
W laboratorium przejdZ na strone Python, a nastepnie na strone Programowania DIY, aby napisa¢ program.

Na stronie Python, uzytkownicy moga pisa¢ wtasne programy, ktére moga nastepnie by¢ uzyte jako autonomiczne pro-
gramy lub umiejetnosci podczas uzywania S1.

Uzytkownicy moga rowniez skonwertowac programy Scratch na kod Python i dzieki opcji wyswietlania kodu Zrodtowe -
g0, mozna tatwiej rozpoczac programowanie w jezyku Python.
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Dodatek

Wymiary (DxSxW) 320x240x270 mm
Waga ~3.3 kg
Szybkos¢ ruchu podwozia 0-3.5m/s (do przodu)

0-2.5m/s (do tytu)
0-2.8m/s (na bok)

Szybkos¢ obrotu podwozia 600°/s

Maksymalna szybko$¢ obrotéw 1000 rpm
Sita 0/25N:m
Maksymalna moc wyjsciowa 19 W

Zakres temperatur podczas dziatania  -10 do 40°C

Sterownik FOC
Sposob sterowania Kontrola szybkosci na zamkniete] petli
Ochrona Ochrona przed zbyt wysokim napieciem

Ochrona przed przegrzaniem

Soft-starter

Ochrona przed zwarciami

Wykrywanie btedéw w uktadach oraz sensorach

Maksymalne zasiegi -20° do +35° (nachylenie), £250° (obrot)
Zasieg mechaniczny -24° do +41° (nachylenie), +270° (obrét)
Maksymalna szybkos¢ obrotu 540° /s
Precyzja wibracji +0.02°

(na ptaskiej powierzchni)

Srednia szybkos¢ strzelania 1-8/s

Maksymalna szybkos¢ strzelania 10/s

Szybkos$¢ pociskéw ~26m/s

Srednia iloé¢ kulek w magazynku ~430 kulek zelowych (zamoczone)

Opdznieniel” Potaczenie przez WiFi: 80-100 ms
Potaczenie przez Router: 100-120 ms (bez przeszkdd i zaktdcen)

Jakos¢ przesytanego filmu na zywo 720p/30fps

Maksymalna szybkos$¢ transmisji na 6 Mbps
Zywo

Czestotliwos¢ dziatania®” 2.4 GHz, 5.1 GHz, 5.8 GHz
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Sita transmisji (EIRP)

2.400-2.4835 GHz

FCC: <30 dBm
SRRC: <20 dBm
CE: <19 dBm
MIC: <20 dBm
5.150-5.250 GHz
FCC: <30 dBm
SRRC: <23 dBm
CE: <20 dBm
MIC: <23 dBm
5.725-5.850 GHz
FCC: <30 dBm
SRRC: <30 dBm
CE: <14 dBm

Tryby dziatania

Potaczenie przez WiFi, Potaczenie przez router

Maksymalny zasieg transmisji’®

Potaczenie przez WiFi:

FCC, 2.4 GHz 140 m, 5.8 GHz 90 m
CE, 24 GHz 130 m, 58 GHz 70 m
SRRC, 2.4 GHz 130 m, 5.8 GHz 130 m
MIC, 2.4 GHz 130 m

Potaczenie przez router:

FCC, 2.4 GHz 190 m, 5.8 GHz 300 m
CE, 24 GHz 180 m, 5.1 GHz 70 m
SRRC, 2.4 GHz 180 m, 5.8 GHz 300m
MIC, 2.4 GHz 180 m

Standard transmisji

IEEE802.11a/b/g/n

Kamera

Sensor

CMOS 1/4"; Efektywne piksele: 5SMP

Pole widzenia

120°

Maksymalna rozdzielczo$¢ zdjec

2560x1440 pikseli

Maksymalna rozdzielczos$¢ filmow

FHD: 1080p/30fps
HD: 720p/30fps

Maksymalna szybkos¢ transmisji 16 Mbps
Format zdjec¢ JPEG
Format filmow MP4

Wspierane karty SD

Wspiera karty microSD z pojemnoscia do 64 GB

Zakres temperatur podczas dziatania

-10 do 40°C

Waskie jednostki podczerwieni

Zasieg!

6m (w o$wietleniu wewnetrznym)

Obszar

Waha sie od 40° do 10° (zasieg zmniejsza sie gdy zwieksza sie zasieg od celu)
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Zasieg™ 3m (w oéwietleniu wewnatrz budynku)

Obszar 360° (w o$wietleniu wewnatrz budynku)

Wymagania detektora Aby detektor trafien dziatat, nalezy spetni¢ podane wymagania: $rednica
zelowych kulek >6mm, szybkos¢ strzatu >20m/s, kat pomiedzy kierunkiem
uderzenia a detektorem nie moze by¢ mniejsza ni¢ 45°.

Maksymalna czestotliwos$¢ wykrywania 15 Hz

Pojemnos¢ 2400 mAh

Maksymalne napiecie tadowania 12.6 V

Nominalne napiecie tadowania 108V

Typ akumulatora LiPo 3S

Energia 25.92 Wh

Zywotnos¢ akumulatora (w uzyciu) 35 min (mierzono przy statem szybkosci 2.0m/s na ptaskiej powierzchni)

Zywotno$¢ akumulatora (czas czuwania) ~100 min

Waga 169g
Zakres temperatur podczas dziatania -10 do 40°C (41 do 104°F)

Zakres temperatur podczas tadowania 5 do 40°C

Maksymalna moc tadowania 29W

Wejécie 100-240V, 50-60 Hz, 1A

Wyjscie Port: 12.6 V=0.8 A lub 12.6 V=2.2 A
Napiecie 12.6V

Moc znamionowa 28 W

Srednica 5.9 - 6.8mm®
Waga 0.12-0.17g"!
AeGR
i0S iOS 10.0.2 lub nowszy
Android Android 5.0 lub nowszy
Inne
Zalecane routery TP-Link TL-WDR8600; TP-Link TL-WDR5640 (Chiny)

TP-Link Archer C7; NETGEAR X6S (Miedzynarodowy)

Zalecane rozwiazania zasilan Przenosna tadowarka laptopa (z taka sama moca wejscie jak router)
zewnetrznych dla routerow
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[1] Pomiaréw dokonano w miejscu wolnym od zaktécen oraz przeszkod z odlegtoscia ok. 1 metra pomiedzy urzadzeniem
mobilnym, routerem oraz S1. Dla urzadzen iOS przetestowano iPhone X. Wyniki testow moga sie rézni¢ pomiedzy po -
szczegblnymi urzadzeniami.

[2] Uzywanie pasm 5.1 GHz oraz 5.8 GHz na zewnatrz jest zakazane w niektérych miejscach. Zawsze podazaj za lokal-
nymi prawami oraz rozporzadzeniami.

[3] Pomiaréw dokonano w miejscu bez zaktécen oraz przeszkdd.

Dla potaczen za pomoca WiFi, przetestowano na iPad szdstej generacji (2018). Dla potaczen za pomoca routera, przete-
stowano kilka modeli. FCC: TP-Link Archer C9, SRRC: TP-Link WDR8600; CE: TP-Link Archer C7; MIC: WSR-116-
DHP3.

[4] Korzystanie z jednostek podczerwieni moze byc¢ utrudnione, gdy robot dziata na zewnatrz lub w miejscach z innymi
urzadzeniami dziatajacymi na podczerwien.

[5] Kulki Zelowe napeczniejg do odpowiedniego rozmiaru po zanurzeniu w wodzie na 4 godziny.

Aktualizacja oprogramowania

Sprawdz wersje oprogramowania S1 w ustawieniach. Wybierz ,System” a nastepnie ,Firmware Update”. Jesli jest do-
stepna nowa wersja oprogramowania, uzyj aplikacji RoboMaster, aby zaktualizowac S1.

1. Upewnij sie, czy wszystkie czesci s podtaczone. Wtacz S1, a nastepnie sprawdz czy poziom akumulatora jest powyzej
SOOO.

2. Wybierz ,App”, nastepnie System i ,Firmware Update”. Podazaj za instrukcjami na ekranie, aby zaktualizowac oprogra-
mowanie. Upewnij sie, czy urzadzenie mobilne jest podtaczone do internetu, podczas préby pobierania oprogramowa-
nia.

3. S1 informuje o stanie aktualizacji za pomoca powiadomien dZzwiekowych. Czekaj, az aktualizacja sie ukonczy.

Firmware Update

Firmware update in progress...

A * Oprogramowanie akumulatora zawarte jest razem w oprogramowaniu S1. Pamietaj o tym, aby zaktualizowac
oprogramowanie wszystkich baterii, jesli masz ich kilka.
* Przeprowadzaj aktualizacje tylko wtedy, gdy stan akumulatora jest powyzej 50%.
* Podczas aktualizacji S1, gimbal moze sie wyprostowac, dioda stanu moze migac i S1 moze uruchomic sie po-
nownie.
» S1 oraz aplikacja moga sie roztaczy¢ po aktualizacji. Jesli sie to stanie - potacz je z powrotem.
« Jedli otrzymasz powiadomienie, ze wersja nie jest aktualna, zaktualizuj ja ponownie.
* W trybie Bitwy, wszyscy potaczeniu uzytkownicy musza miec ta sama wersje oprogramowania.

Kalibrowanie S1
Jesli wydarzy sie dowolna z nastepujacych rzeczy, skalibruj S1 w aplikacji RoboMaster:
a. Nachylenie gimbala nie jest poziome po tym, jak przeprowadzit wtasne testy.

b. Nie mozna precyzyjnie sterowac potozeniem gimbala.
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c. Nie mozna sterowac nachyleniem i obrotem jednoczesnie.

d. Gimbal sam przesuwa sie dalej, gdy nie wykonuje sie zadnych czynnosci, lub sie przestato ja wykonywac.
e. S1 przemieszcza sie, podczas obracania sie.

f. Nie mozna sterowac podwoziem i gimbal sie nie rusza po pojawieniu sie ostrzezen w aplikacji.

g. Sterownik ruchu zostat zamontowany lub usuniety.

Kalibracje przeprowadza sie nastepujaco:
1. Otworz aplikacje RoboMaster, nastepnie Settings — System — Calibration.

2. Podazaj za powiadomieniami w aplikacji, aby skalibrowac urzadzenie.

Robot Calibration

Place robot on a level surface

Place the robot on a rface
Flip the wn during calibration
Th ! afew minutes

Ustawianie portéow PWM
PWM (Pulse Width Modulation - Modulacja szerokosci pulsu) steruje dtugoscia wysokiej mocy wyjsciowej podczas kon -

kretnego momentu. Jest uzywana do sterowania diodami LED i nie tylko. S1 PWM ma domyslnie cykl ustawiony na
7.5% oraz fundamentalng czestotliwo$¢ na 50 Hz.

Dla LEDOw, moc wyjsciowa oscyluje pomiedzy 0% a 100%, gdzie 0% odpowiada najnizszej jasnosci diody, a 100% to
najwyzsza jasno$¢. Dla narzedzi nawigacyjnych, PWM oscyluje pomiedzy 2.5% a 12.5%.

Mozesz ustawi¢ % PWM narzedzi nawigacyjnych w zaleznosci od katow obrotéw, ktére chcesz kontrolowac.

Szerokosc pulsu Kat

0.5ms @ 90
1ms @ -45°
1.5ms @ -0
2ms @ 45
2.5ms @ 90°

& Po kazdym uruchomieniu i zakonczeniu programu Python, sygnat portu PWM zostanie ustawione do do-
mysinych wartosci, czyli 50 Hz oraz 7.5%.
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& Robot DJI™ ROBOMASTER™ S1 jest wyrafinowanym produktem, ktéry musi by¢ uzywany z rozwaga oraz roz-
sadkiem. Wymaga on réwniez posiadania podstawowej wiedzy na temat obstugi urzadzen elektronicznych. Prze-
czytaj cata instrukcje, aby zaznajomic sie z mozliwosciami urzadzenia przed korzystaniem z niego. Nieodpowied -
nie uzywanie tego produktu moze skutkowac zranieniami oraz uszkodzeniem produktu lub mienia. Produkt ten
nie jest przeznaczony dla dzieci ponizej 14 roku zycia, bez nadzoru osoby dorostej.

NIE uzywaj niekompatybilnych czesci i nie modyfikuj tego produktu w zaden inny sposéb nie podany w doku -
mentach SZ DJI TECHNOLOGY CO., LTD. (DJI). Wazne jest przeczytanie oraz podazanie za instrukcjami oraz
ostrzezeniami w tej instrukcji prze montazem i uzytkowaniem, aby obstugiwac to urzadzenie wiasciwie.

Instrukcja bezpieczenstwa

Informacje w tym dokumencie maja wptyw na twoje bezpieczenstwo, prawa oraz odpowiedzialnosci. Ten oraz inne po -
wigzane dokumenty moga podlega¢ zmianom wedtug uznania DJI. Aby pobra¢ aktualne informacje o produkcie, od-
wied? http://www.dji.com i odwied? oficjalng strone tego produktu.

Poprzez korzystanie z tego produktu, przyznajesz sie do ostroznego przeczytania ostrzezen i zrozumiate$ oraz zgadzasz
sie na zawarty tutaj regulamin. Zgadzasz sie na ponoszenie odpowiedzialnosci za wtasne czyny oraz konsekwencje po -
wstate podczas korzystania z produktu. Zgadzasz sie na uzywanie tego produktu zgodnie z jego przeznaczeniem oraz
zgodnie z prawem, zasadami, rozporzadzeniami i wytycznymi udostepnionymi przez DJI.

Z POMINIECIEM WYJATKOW WYPISANYCH W DOKUMENTACH PO-SPRZEDAZOWYCH DOSTEPNYCH NA
STRONIE HTTP://WWW.DJI.COM/SERVICE, PRODUKT ORAZ WSZYSTKIE MATERIALY SA DOSTEPNE NA ZASA-
DZIE ,JAK JEST" | ,JAK DOSTEPNE’, BEZ GWARANCJI | WARUNKOW WSZELKIEGO TYPU, ZA WYJATKIEM TYCH
WYRAZNIE PODANYCH PRZEZ DJI.

Indywidualne czesci

Wyystrzeliwanie zelowych kulek moze doprowadzi¢ do zranier oraz uszkodzenia mienia. Miej na uwadze otoczenie pod-
czas korzystania z dziata.

1. Uzywaj dedykowanych Zelowych kulek DJI. Uzywanie zelowych kulek innych producentéw moze doprowadzi¢ do ze-
psucia sie dziata.

2. Podczas uzywania dziata, no$ ostone na oczach oraz twarzy.

3. Przed uzyciem dziata, upewnij sie czy otoczenie sie do tego nadaje.

4. Nie celuj dziatem w kierunku ludzi oraz zwierzat. Szczegdlnie nie celuj dziatem oraz laserem w kierunku oczu innych
0s6b lub zwierzat.

5. Uzywaj zelowych kulek tylko przeciwko innym RoboMaster S1.

6. Po kazdym uzytkowaniu, upewnij sie ze w pojemniku nie zostaty zadne zelowe kulki.

7. Zelowe kulki poszerzaja sie po zetknieciu sie z woda. NIE wktadaj ich do ust, nosa, uszu lub innych czesci ciata. Trzy-
maj je z dala od dzieci oraz zwierzat, aby unikna¢ ryzyka zadtawienia sie.

8. Nie korzystaj z zamrozonych kulek Zzelowych. Moga one zablokowac¢ dziato lub doprowadzi¢ do zranien i uszkodzenia
mienia.

Poruszajace sie z duza szybkoscia kota lub podwozie, moga doprowadzi¢ do zranien lub uszkodzenia mienia.


http://www.dji.com/

Korzystanie z akumulatora

1. Trzymaj akumulatora z dala od wody oraz innych cieczy. Nie zostawiaj je na deszczu lub w wilgotnych miejscach. Nie
opuszczaj akumulatora do wody.

2. Jedli akumulator spadnie do wody, przenie$ go natychmiast na otwarta przestrzen i do kontenera odpornego na eks -
plozje. Trzymaj akumulator z dala od tatwopalnych materiatéw. Utrzymuj bezpieczny dystans, az akumulator kompletnie
wyschnie. NIE uzywaj akumulatora ponownie i zutylizuj go tak jak to podano w ponizszych sekcjach.

3. Ugaszaj pozaru akumulatora za pomoca wody, piasku, koca gasniczego lub gasnicy proszkowej.

4. NIE uzywaj akumulatoréow innych niz od DJI. OdwiedZ strone www.dji.com aby zakupi¢ nowe akumulatory.

5. NIE uzywaj ani nie faduj przeciekajacych lub uszkodzonych akumulatoréw. Jesli twoje akumulatory wygladaja nienatu-
ralnie, skontaktuj sie z DJI lub autoryzowanym sprzedawca DJI, aby uzyska¢ dalszg pomoc.

6. Akumulator powinien by¢ uzywany w temperaturach od -10°C do 40°C.

7. NIE uzywaj akumulatora w natadowanych elektrostatycznie lub elektromagnetycznie miejscach.

8. NIE rozkrecaj ani nie przebijaj akumulatora w zaden sposéb.

9. NIE uderzaj ani nie opuszczaj akumulatora. NIE ktadZ cigzkich obiektow na akumulatorze lub tadowarce. NIE uzywaj
akumulatora gdy upadnie lub gdy bedzie miat kolizje.

10. Elektrolity w akumulatorze sa bardzo zrace. Jedli jakiekolwiek elektrolity beda mie¢ stycznos¢ z twoja skéra lub oczy -
ma, natychmiast przemywaj ten obszar czysta woda przez przynajmniej 15 minut i skontaktuj sie z doktorem jak naj-
wczesniej.

11. NIE podgrzewaj akumulatora.

12. NIE wktadaj akumulatoréw luzem do kieszeni, torby lub szafki, gdzie moga mie¢ zwarcie z innymi urzadzeniami. NIE
probuj recznie powodowac zwarcia.

tadowanie akumulatora

1. Zawsze uzywaj dedykowanej tadowarki DJI.

2. Nie taduj akumulatora w poblizu fatwopalnych materiatéw lub na tatwopalnej powierzchni (np. na dywanie lub drew-
nie).

3. NIE taduj akumulatora natychmiast po jego uzytkowaniu. Odczekaj az jego temperatura spadnie do pokojowej.

4. Roztacz tadowarke, gdy nie jest w uzyciu. Sprawdzaj tadowarke regularnie, czy nie jest uszkodzona wtyczka, kabel,
obudowa lub inna czes¢. NIE czys¢ tadowarke alkoholem lub innymi tatwopalnymi materiatami. Nigdy nie uzywaj uszko-
dzonej tadowarki.

Przechowywanie akumulatora, transport oraz utylizacja

1. Trzymaj akumulatory z dala od zasiegu dzieci oraz zwierzat.

2. NIE zostawiaj akumulatora w poblizu Zzrédet goraca, jak np. piecow lub kaloryferéw. NIE zostawiaj akumulatoréw we -
wnatrz pojazdu podczas goracych dni. Nigdy nie przechowuj akumulatora w miejscach, gdzie panuje temperatura wyz -
sza niz 60°C. Idealna temperatura do przechowywania to 22°C - 28°C.

3. Dbaj o to, by akumulatory byty suche.

4. Trzymaj akumulatory z dala od metalowych obiektow, takich jak szklanki, zegarki, bizuteria oraz spinki do wtoséw.

5. Nigdy nie transportuj uszkodzonego akumulatora.

6. Utylizuj akumulatory w przeznaczonych do tego kontenerach i tylko wtedy, gdy zostaty kompletnie roztadowane. NIE
wyrzucaj akumulatoréw z pozostatymi Smieciami. Scisle podazaj za lokalnymi rozporzadzeniami dotyczacymi utylizacji
oraz recyclingu akumulatorow.

Stosowanie sie do rozporzadzen oraz granic uzytkowania

1. Upewnij sie, ze rozumiesz i stosujesz sie do lokalnych praw oraz rozporzadzen i (jesli to konieczne) otrzymates odpo-
wiednie pozwolenia na korzystanie z urzadzenia w wybranym miejscu.

2. Szanuj prywatnos¢ innych ludzi podczas korzystania z robienia zdje¢, nagrywania dzwigeku oraz nagrywania filméw.
NIE inwigiluj bez pozwolenia miejsc, wydarzen ani oséb za pomoca funkcji robienia zdje¢, filmow oraz nagrywania
dzwieku, szczegdlnie jesli zostanie naruszona czyjas prywatnosc, nawet jesli zdobyte materiaty maja by¢ do uzytku wia-
snego.
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http://www.dji.com/

Wszelkie prawa zastrzezone. Niniejsza instrukcja jest wtasnoscia firmy INNPRO.
Kopiowanie i dystrybucja w celach komercyjnych, catosci lub czesci
instrukcji bez zezwolenia zabronione.

Wsparcie DJI
https://www.dji.com/support

Zawartos¢ moze podlegac zmianom

Pobierz aktualng wersje instrukgji: https://www.dji.com/robomaster-s1/downloads

Jesli masz jakiekolwiek pytania dotyczace dokumentu, skontaktuj sie z DJI poprzez wystanie wiadomosci na
DocSupport@dji.com

Copyright © 2019 DJI wszystkie prawa zastrzezone
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